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Abstract

Humans carry out many activities in their lives, in these activities humans can produce waste. Garbage always arises as a complicated
problem in a society that lacks sensitivity to the environment. Therefore we need a trash can that can be more effective in sorting waste
automatically, so we need an innovation in the form of an automatic waste sorter based on the type. To make the garbage sorter, it takes
Arduino Atmega 2560 as a data processing center, touch sensors and inductive sensors as detectors of organic, non-organic and metal
waste, servo motors as sorting and opening the lid of the garbage box, Nodemcmu ESP8266 as a liaison to the internet network.
Ultrasonic is used to detect the presence of objects or the capacity of the trash can and a 16x2 LCD is used to provide information. The
results of the manufacture of this waste sorting tool obtained 75%b success. And can send notifications when the trash is full

Keyword: garbage sorter, Touch Sensor, NodeMcu Esp 8266, Microcontroller .

Abstrak - Manusia melakukan banyak aktivitas dalam
kehidupannya, dalam aktivitas itu manusia dapat menghasilkan
sampah. Sampah selalu timbul menjadi persoalan rumit dalam
masyarakat yang kurang memiliki kepekaan terhadap
lingkungan. Maka dari itu diperlukan tempat sampah yang dapat
lebih efektif memilah sampah secara otomatis, sehingga
dibutuhkannya sebuah inovasi berupa pemilah sampah otomatis
berdasarkan jenisnya. Penelitian ini menggunakan rancang
bangun tempat sampah otomatis yang menggunakan Arduino
Atmega 2560 sebagai pusat pengolahan data, Sensor touch dan
sensor induktif sebagai pendeteksi sampah organik, non organic
dan logam, motor servo sebagai pemilah dan pembuka tutup
kotak sampah. Nodemcmu ESP8266 sebagai penghubung ke
jaringan internet. Ultrasonic sebagai pendeteksi adanya benda
atau kapasitas tempat sampah lalu LCD 16x2 digunakan untuk
memberikan keterangan. Hasil pengujian alat pemilah sampah ini
didapatkan keberhasilan 75%. Dan dapat mengirimkan notifikasi
Ketika sampah penuh

Kata kunci : Pemilah sampah, Touch Sensor, NodeMcu, Esp
8266, Mikrokontroller

Abstract - Humans carry out many activities in their lives, in these
activities humans can produce waste. Garbage always arises as a
complicated problem in a society that lacks sensitivity to the
environment. Therefore we need a trash can that can be more
effective in sorting waste automatically, so we need an innovation
in the form of an automatic waste sorter based on the type. To
make the garbage sorter, it takes Arduino Atmega 2560 as a data
processing center, touch sensors and inductive sensors as detectors
of organic, non-organic and metal waste, servo motors as sorting
and opening the lid of the garbage box, Nodemcmu ESP8266 as a
liaison to the internet network. Ultrasonic is used to detect the
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presence of objects or the capacity of the trash can and a 16x2
LCD is used to provide information. The results of the
manufacture of this waste sorting tool obtained 75% success. And
can send notifications when the trash is full.

Keyword : garbage sorter, Touch Sensor, NodeMcu Esp 8266,
Microcontroller

|. PENDAHULUAN

Lingkungan hidup adalah satu kesatuan dari suatu ruang
yang terdiri dari benda, daya keadaan dan makhluk hidup
termasuk manusia di dalamnya yang membentuk suatu sistem
dengan hubungan vyang saling mempengaruhi untuk
membentuk kelangsungan kehidupan dan kesejahteraan
manusia serta makhluk hidup lain. Manusia tidak hanya
berdampingan dengan makhluk hidup lain saja [1]. Namun juga
berdampingan dengan hal-hal lain yang sifatnya merugikan
seperti sampah. Sampah selalu timbul menjadi persoalan rumit
dalam masyarakat yang kurang memiliki kepekaan terhadap
lingkungan. Ketidak disiplinan mengenai kebersihan dapat
menciptakan suasana semrawut akibat timbunan sampah. Maka
dari itu diperlukan tempat sampah berbeda untuk setiap jenis
sampah agar dapat lebih efektif memilah mana sampah yang
dapat didaur ulang dan tidak, mana yang mengandung zat
berbahaya dan tidak. Selama ini mayoritas masyarakat masih
menggunakan tempat sampah konvensional yang membuat
mereka malas untuk beranjak membuang sampah. Dibutuhkan
sebuah inovasi tempat pemilah sampah yang dapat secara
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otomatis memilah sampah berdasarkan jenisnya. Hal tersebut
diharapkan mempermudah proses daur ulang sampah logam
dan nonlogam dan juga organik tampa harus memilah lagi dan
didukung juga dengan Informasi tentang kondisi volume
tempat sampah yang dapat membantu mencegah
menumpuknya sampah dan penularan bakteri

Untuk membuat alat pemilah sampah tersebut, dibutuhkan

Mikrokontroler Arduino Atmega 2560, Mikrokontroller
ATmega 2560 adalah sebuah papan mikrokontroller berbasis
Atmega 2560 .Mempunyai 54 pin digital input / output
(dimanal4 dapat digunakan sebagai output PWM), 16pin input
analog[2]. Yang berfungsi sebagai pusat pengolah data atau
dapat dikatakan sebagai CPU (Central Proccesing Unit), yang
mana tugasnya mengolah semua data yang masuk dan data
yang keluar, susunan dari alat ini terdiri dari sensor HC-SR04
sebagai pendeteksi objek, NodeMCUESP8266 merupakan
system on chip yang memiliki kapabilitas untuk terhubung
dengan jaringan wifi, LCD (Liquid Cristal Display) 16x2
adalah sebuah display yang dapat menampilkan karakter, yaitu
16 karakter pada setiap baris, pada dua baris terpisah[3]. Fungsi
LCD 16x2 sebagai Pemberi keterangan pada Tempat sampah,
motor servo sebagai penggerak tutup kotak sampah dan sebagai
penggerak pemilah, proximity induktif sebagai sensor logam
dan touch sensor sebagai sensor non logam dan organik,
proximity infrared sebagai pendeteksi adanya benda, dan juga

handphone android sebagai pengontrol keadaan tempat sampah.

Il. METODE PENELITIAN

Pada langkah selanjutnya penulis menuliskan langkah-
langkah yang diperlukan untuk merencanakan pembuatan
sistem kendali dari tempat sampah otomatis. Langkah ini
dilakukan agar sistem kendali sensor dapat diketahui. Berikut
ini adalah diagram perencanaan sistem kendali pada Gambar 1

diagram dibawah ini

Sensor- Motorserm
Tltra sonic _1—b
Tut1p termpat s avpah
Sensor touch »
Arduing < Proxirity
infrared
Sensor proxirmity
incuktif Ilotor servo
¥ permnilah sampah
ESPE266 Ledd

Gambar .1 Blok Diagram Sistem

Fungsi-fungsi gambar blok diagram perancangan
sebagai berikut:
1. Battery sebagai penyuplai tegangan dan arus pada
komponen
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2. Arduino uno sebagai pengendali utama yang
memproses  input, output, komunikasi  dan
menjalankan system keseluruhan

3. Sensor induktif proximity sebagai pendeteksi logam,

4. Motor servo sebagai penggerak pintu, pemilah dan
membuka dan menutup tempat sampah

5. Ultra sonic sebagai pendekteksi objek yang ada
didalam dan diluar tempat sampah

6. Lcd sebagai penampil keterangan sampah

7. Aplikasi blynk sebagi notifikasi dan pengecekan
secara real time

8. Touch sensor sebagai pendekteksi sampah organic dan
non-organik

9. Sensor infrared untuk mendeteksi adanya benda
didalam konveyor

10. ESP8266 sebgai penghubung antara mikrokontroler
dengan aplikasi android

Pada gambar 1 blok diagram dibawah ini, sensor ultrasonic
akan mendeteksi benda di depannya, lalu input sampah akan
dideteksi oleh sensor proximity infrared, setelah itu diproses
oleh sensor touch serta sensor metal guna mengenali tipe
sampah organik, anorganik serta logam. Bila sampah yang
dideteksi oleh sensor memiliki bahan non organik maka servo
akan berputar ke kiri sehingga masuk ke wadah non organik,
begitu pula bila sensor mendeteksi organik maka servo akan
berputar ke kanan dan jatuh pada pemilah selanjutnya lalu
sensor akan mendeteksi lagi apakah sampah itu organic atau
logam, jika yang terdeteksi itu organic maka servo akan
berputar ke kiri ke tempat sampah organic jika yang terdeteksi
itu logam maka servo akan berputar ke kanan ke tempat sampah
logam sistem. Diagram alir fungsi buka tutup sampah dan
diagram alir fungsi pemilah sampah dapat dilihat pada gambar
2 di bawah ini.

T P Trr—
[ pemutar ke ki [/ ke kanan f

) B)

Gambar.2 Diagram alir Fungsi A buka tutup sampah
dan fungsi B pemilah sampah
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Volume sampah di dalam kotak perlu dicek dengan
menggunakan sensor volume sampah. Diagram alir monitoring
volume tempat sampah ditunjukkan pada gambar 3.

Mo Sensor Valume w

Tempat
sampah organik
penuh?

Yo p e
f idirirm Data / / Kirim Data / / Kirim Data ‘/
1 ¥ L1
Norifikasi Notifikasi Natifikasi
Hanphone Hanphane Hanphane

—J-

Gambar.3 Diagram alir monitoring volume tempat sampah

Pada gambar 3 diagram diatas fungsi monitoring volume
sampah dirancang untuk mengetahui kondisi volume sampah
melalui internet dan smartphone, sehingga tidak perlu
mengecek langsung pada tempat sampah tersebut. Dan juga
dapat mengirimkan notifikasi melalui smartphone tersebut
Ketika sampah hampir mencapai batas kepenuhan yang telah
diseting

Gambar.4 desain tempat sampah

Pada gambar 4 diatas ditunjukkan alat yang dirancang untuk
dapat memisahkan sampah menjadi tiga jenis yaitu sampah
organik, anorganik dan logam, penulis menggunakan
perancangan mekanik sederhana untuk tempat sampah
otomatis ini agar dapat menempatkan alat ini dimana saja

I11. HASIL DAN PEMBAHASAN
Dalam membuat alat pemilah sampah otomatis, dilakukan
proses pengujian pada setiap bagian dan komponen. Pengujian
alat yang dilakukan oleh penulis ini adalah pengujian perbagian
dan pengujian seluruh sistem untuk menentukan apakah sistem
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berfungsi dengan baik yang berguna untuk memastikan alat
tersebut dapat berfungsi dengan baik dan dapat

Hasil Pengujian Perangkat Keras

Pengujian sensor hc-sr04 yang membuka dan menutup kotak
sampah dilakukan dengan mengukur jarak antara sensor dan
objek dan dikombinasikan dengan servo , yang secara otomatis
membuka tutup kotak sampah, ketika objek lebih dari 15 cm,
servo tidak berfungsi. Servo terbuka ketika sensor mendeteksi
objek yang berjarak kurang dari 15 cm.

Tabel 1 Pengujian servo dan ultrasonic

Mo Jaral cm Keadaan servo
1 2 Servo 0N (70%
2 5 Serwo ON (70%
3 1a Serwo ON (70%
4 15 Serwo ON (70%
5 20 Serwo OFF (09
6 25 sSerwo OFF (07

Hasil pengujian pada table diatas antara ultrasonic dan
servo yang digunakan untuk membuka dan menutup
Kotak sampah dengan jarak yang sudah ditentukan oleh

peneliti, yaitu dengan jarak 2 cm sampai 15 cm
Pengujian sensor proximity induktif

Pengujian ini menggunakan beberapa jenis sampah
logam dengan meletakkan sampah tersebut di depan
sensor induktif, dengan jarak 1 mm jika sensor proximity
induktif mendeteksi benda logam maka sensor akan
mengeluarkan nilai digital 0, jika tidak mendeteksi

adanya logam maka Menghasilkan keluaran digital 1.

Tabel 2 Pengujian jarak deteksi sensor proximity

induktif
Mo Jenis Bampah Jaralk Detelesi Sensor Prosimity Induldif
Logam ITmm | 2mm [ 3mm | 4mm | Smm | Gmm | Emm | 1 cm
1 Palay + +f o o — — — —
2 Baut o N o N — — — _
3 Sendak N " i i " - - | -
4 Garpu + +f Y Y +f - - -
5 Gunting Y o o I — _ = —_

Dari hasil pengujian jarak pada table diatas didapatkan
bahwa sensor proximity induktif LJ12A3-4-Z/BX hanya
mampu mendeteksi benda logam dengan jarak 1 sampai 5 mm.
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Pengujian sensor touch
Pengujian sensor touch berjuan untuk memastikan

bahwa sensor touch dapat mendeteksi sampah organic
dan non organic, dengan cara menempelkan sampah

organik dan non organic pada sensor tersebut

Tabel 3 Pengujian sampah organic dan non organic
menggunakan sensor touch

No | Jenis sampah organik Nonorganik Keterangan
1 titnun 1 - Terdetelksi
2 kentang 1 - Terdeteksi
3 wortel 1 - Terdeteksi
4 Botol beria 1 - Gagal

air
3 Draun kering - 0 Gagal

Hasil pengujian table diatas didapatkan bahwa sensor
touch dapat mendeteksi sampah organic maupun non-
organik. Namun jika sampah yang mengandung bahan
konduktor seperti yang ditulis ditabel diatas botol berisi
air, maka akan terdeteksi organic dikarenakan touch

sensor merespon listrik statis dari konduktor

Pengujian LCD 16x2
Kegiatan ini adalah untuk menguji komunikasi mikrokontroler

Arduino dengan modul LCD 16x2, pada alat ini digunakan
modul LCD 16x2 Pengujian LCD 16x2

Tabel 4 Pengujian LCD 16x2
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Gambar.5 Pengujian Blynk

Hasil dari Pengujian pengiriman data pada smartphone
didapatkan bahwa nodemcu dapat terhubung dengan aplikasi
blynk melalui jaringan internet dan Ketika sampah dengan
jarak kurang dari 15 cm dari sensor ultrasonic maka akan
muncul notifikasi bahwa sampah penuh maka dapat
disimpulkan bahwa Nodemcu dan smartphone dapat terhubung
dengan baik

Pengujian keseluruhan

Hasil pengujian akhir keseluruhan pada alat yang telah
dibuat akan diamati pada saat memulai sistem dari awal hingga
akhir, pada bagian ini untuk mengetahui alat tersebut berjalan
dengan baik atau tidak

Tabel.5 Pengujian keseluruhan

(o] Progam Hasil led 16x2 Keterangan
1 ORGANIE OFANIE sesual
2 MNON-CRGAMNIK NON-CRGAMNIK sesual
3 Logatn Logarn sesal
4 12345673910 12345678910 sesual
5 A EM S EEMEm sesual

(o] Progam Hasil led 162 Keterangan
1 ORGANIK OFAMNIE sesual
2 NON-CRGANIK NON-0RGAMNIK sesual
3 Logam Logam sesual
4 12345678910 12345678910 sesual
5 &N S ENG B sesual

Pengujian berulang ditunjukkan dengan karakter berbeda
yang diarahkan pada ATmega. Hal ini untuk mengetahui LCD
berfungsi dengan baik tanpa kerusakan sehingga dapat terus
beroperasi pada sistem yang dirancang dan digunakan

Pengujian pengeriman data ke aplikasi blynk

Pengujian pengiriman data ke smartphone bertujuan untuk
memastikan bahwa esp Nodemcu 8266 dapat tersambung pada
smartphone dan aplikasi blynk melalui jaringan internet
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Dari hasil pengujian tersebut terdapat kegagalan pendeteksian
pada sampah logam misalnya paku dikarenakan sampah logam
tersebut ada yang berukuran Panjang dan kecil sehingga pada
saat jatuh ke conveyer pemilah logam sampah tersebut tidak
jatuh tepat pada sensor proximity induktif dan juga jarak
deteksi sensor tersebut juga terbatas. Kegagalan pendeteksian
pada sensor touch terjadi pada sampah daun kering dan botol
yang berisi air. Kegagalan tersebut disebabkan bahwa sampah
daun kering tidak memiliki kandungan air sehingga tidak dapat
mentriger sensor touch tersebut Begitupun sebaliknya pada
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botol berisi air akan terbaca organic dikarenakan air yang ada
didalam botol tersebut dapat mentriger sensor touch.

Dari hasil Analisa dapat ditarik kesimpulan bahwa alat yang
dirancang sebagai tempat pemilah sampah otomatis
menggunakan touch sensor yang digunakan sebagai pendeteksi
sampah organic dan non-organik dan proximity induktif
sebagai pendeteksi logam. Dengan percobaan 40 jenis sampah
di dapatkan keberhasilan 75%.

IV.KESIMPULAN

1. Alat yang telah dirancang berjalan dengan baik sesuai
rancangan. Yaitu sebagai tempat pemilah sampah organik, non
organik dan logam, dengan menggunakan Arduino atmega
2560 sebagai pengolah data, proximity induktif sebagai
pendeteksi logam dan sensor touch sebagai pendeteksi sampah
organik dan non organik. NodeMCU ESP8266 digunakan
untuk menghubungkan antara perangkat dengan jaringan wifi,
sedangkan untuk notifikasi keadaan tempat sampah vyaitu
dengan mengunakan aplikasi blynk yang ada pada smartphone.
2. Keungulan tempat pemilah sampah otomatis ini dapat
memilah sampah secara otomatis sehingga mempermudah
dalam melakukan pemilahan sampah berdasarkan jenisnya
yaitu organik, non organik dan logam, dikarenakan sampah
yang masuk akan dipilah secara otomatis oleh sensor. Selain
dapat memilah sampah otomatis juga dapat memberikan
keterangan Ketika sampah penuh melalui fitur blynk yang ada
pada smartphone

3. Pada hasil pengujian keseluruhan pada tempat
pemilah sampah otomatis berbasis 10T yang telah dirancang
didapatkan hasil pengujian keseluruhan yaitu 75% dari total 40
jenis sampah yang diuji.
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